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Ⅰ. 서  론

최근 차량 내, 멀티미디어 기기의 보 이 늘어

나면서 오디오, 비디오 등의 용량 데이터 송

에 한 요구가 늘어났다. 하지만 재 차량 내 

장착 되어 있는 CAN, LIN 등의 네트워크로는 오

디오, 비디오 데이터를 송하기에는 부족하다.

이러한 단 을 해결하기 해서 1998년 미국 

Daimler Crysler, BMW, OASIS Silicon System

( 재 SMSC) 등이 참여해서 D2B시스템을 기반으

로 MOST 개발을 시작 하 고, 재 150Mbps를 

지원하는 MOST150을 발표 하 다[1].

다양한 차량 통신의 등장은 이러한 통신 기술

들을 효과 으로 사용하기 한 기술들을 필요로 

하게 되며 이기종 네트워크 간의 정보를 주고받

기 한 게이트웨이 기술의 요성도 커지고 있

다. 이에 차량 통신 기술의 다양한 발 과 안

성, 편의성, 편리성을 지원하는 장 요소의 증가

로 지능형 자동차를 구 하기 한 다양한 자

기술들이 차량 내에 필요할 것으로 생각된다.

본 논문에서는 차량 통신 기술의 다양한 발

과 안 성, 편의성, 편리함의 키워드를 바탕으로 
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요  약

최근 편의성, 안 성, 편리성 등의 키워드가 자동차 시장에서 새로운 화두로 등장하면서 자

동차 시장에서 차량 내 장부분의 요성이 커지고 있다. 이에 따라 많은 자 기기의 사용이 

필수 으로 요구되어지면서 자 기기들 간의 통신이 부각 되어지고 있다. 차량 내부에서는 컨

트롤러, 센서, 그리고 멀티미디어 기기인 오디오, 스피커, 비디오, 내비게이션 등 다양한 장치들이 

CAN 이나 MOST와 같은 차량 네트워크를 통해 연결 되어 있다. 재 차량 네트워크는 서로 각각의 

목 에 따라 운용 되고 리 되어 지고 있다.

본 논문에서는 MOST Network를 이용하여 최근의 키워드가 되고 있는 편의성, 안 성, 편리성 등

을 고려한 지능형 자동차에 요구되는 Navigation을 구 하여 차량 내 CAN Network를 제어하는 시

스템을 제시하고자 한다.

ABSTRACT

Lately, in the automotive market appeared keywords such as convenience, safety in presentation and

increase importance of part of vehicle. Accordingly, the use of many electronic devices was required

essentially and communication between electronic devices is being highlighted. Various devices such as

controllers, sensors and multimedia device(audio, speakers, video, navigation) in-vehicle connected car

network such as CAN, MOST. Modern in-vehicle network managed and operated as purpose of each other.

In this Paper, intelligent car navigation considering convenience and safety implement on MOST Network

and present system to control CAN Network in vehicle.

키워드

In-vehicle Network, CAN, MOST, Smart Navigation
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지능형 자동차를 구 하기 한 차량 내 네트워

크들의 상호 통신 방법에 하여 간단한 MOST

지능형 내비게이션을 설계  구  하여 차량 내 

네트워크들의 상호통신에 하여 알아보려 한다.

서론에 이어 2장에서는 련연구에 한 내용

으로 CAN과 MOST Network에 한 기술을 소

개 하고 3장에서는 MOST 지능형 Navigation 설

계에 해 기술하고 4장에서는 MOST 지능형 

Navigation 구 에 해 설명 한다. 마지막으로 5

장에서 결론을 맺는다.

Ⅱ. 련연구

2-1. CAN 개요  기술

CAN(Controller Area Network)은 기에 자동

차 산업 분야에 용하기 해 고안된 Serial

Network 통신방식으로 근래에는 자동차 용 분

야뿐만 아니라 산업  분야에 폭 넓게 용 되

고 있다.

CAN Network는 2가닥의 꼬임선(Twist Pair

Wire)으로 구 된 버스형의 네트워크 구조로, 임

베디드 시스템 사이에서 통신망을 형성하여 외부 

요인(노이즈, 잡음) 등에 강인성을 가지게 되어 

통신의 에러율을 최소화 하고 높은 신뢰성을 가

지고 있다. 최  110개의 ECU를 하나의 Network

상에 연결 하여 통신 할 수 있다. 한 심각한 노

이즈 환경에 합하도록 에러 검출  에러 보정 

기능도 포함 한다.

CAN은 4종류의 임(Frame) 타입으로 되어 

있다. 4종류의 임은 데이터 임, 원격 

임, 에러 임, 오버로드 임이며 그 기능

은 아래 (표 1)과 같다.[2]

표  CAN 메시지의 데이터 임은 (표 2)와 

같이 7개의 서로 다른 필드로 구성되어 있으며 

최  8바이트의 데이터를 송할 수 있다. 임 

구성은 보면 SOF(Start Of Frame)는 메시지 

임의 시작을 표시한다. 재 필드(Arbitration

Field)는 11비트의 식별자와 원격 송 요구 

RTR(Remote Transmission Request)비트를 가지

며, RTR 비트 값이 0 일 때는 데이터 임, 1

일 때는 원격 송 요청을 의미한다. 제어필드

(Control Field)는 6비트로 구성되며 , 2비트의 

비 비트와 4비트의 데이터 길이 코드(DLC=Data

Length Code)로 구성된다. 데이터 필드(Data

Field)는 송하고자하는 데이터를 포함하며 0~8

바이트로 구성된다. CRC(Cyclic Redundancy

Check) 필드는 15비트의 주기  복확인 CRC코

드와 1비트의 delimiter로 구성되며 메시지의 에

러 유무를 체크하게 된다. ACK(acknowledge) 필

드는 2비트로 구성되며 1비트의 ACK 슬롯과 1비

트의 ACK delimiter로 구성된다. 임 종료 필

드(EOF=End Of Frame Field)는 7비트로 구성되

며 모두 1의 값을 가지고 메시지의 끝을 알린

다.[3]

SOF
Arbitration

Field

Control 

Field

Data Field

(8바 트  )

CRC 

Field

ACK 

Field
EOF

표 2. CAN Data Frame

2-2. MOST 개요  기술

MOST(Media Oriented Systems Transport)는 

차량  기타 애 리 이션에서 사용할 수 있도

록 최 화된 멀티미디어 네트워킹 기술로써 차량

용 멀티미디어 서비스를 한 고품질 오디오와 

비디오 패킷 데이터를 동시에 송 할 수 있고 

단일 송 매체를 실시간으로 제어할 수 있는 특

성을 지닌 차량용 통신 기술이다.

MOST는 비좁은 차량 내부에 배선을 해야 하

기 때문에 유리 섬유 이블(GOF:Glass Optical

Fiber) 신 유연 하게 굽어지는 라스틱 이

블(POF:Plastic Optical Fiber)를 사용한다. 이

블을 사용함으로써 기존의 차량 내의 배선(구리

선)의 무게를 이고 한 안정 인 데이터 송

을 하기 해 Ring 구조를 갖는다.

MOST Network는 일반 으로 Ring 형태를 갖

추며(그림 1), 데이터를 한 쪽 디바이스에서 다른 

쪽 디바이스로 송 한다. 최  64개의 MOST 장

치로 구성 될 수 있다.[4]

그림 1. MOST 네트워크 기본 구조

종 류 기 능

Data Frame
전 노드에  수신노드  를 

반하는 프

Remote Frame
다른 노드 부   전  를 

하기 한 프

Error Frame
수신한 노드에  에러 검출 시 전 하

는 프

Overload Frame

내부적  과부하 상태   프

 또는 원격 프  지연시킬 필

가 거나 에러 조건에   발생

되는 프

표 1. CAN 임 종류
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MOST의 기본 인 통신은 한 지 에서 여러 

지 으로 데이터가 이동하는 시스템으로, 모든 장

치는 시스템 클럭 펄스를 공유 한다. 기본 으로 

MOST Network는 하나의 통합된 타이  마스터

가 존재 한다. 이 타이  마스터에 해당하는 장치

가 클럭 정보가 포함된 데이터 신호를 송 하면 

MOST Network에 연결된 모든 장치들은 클럭에 

동기를 맞춰 통신을 비 한다. 기본 으로 

44.1KHz 는 48KHz의 주기로 데이터를 송 하

고 다른 모든 장치들도 같은 규격 로 데이터를 

송․수신해야 한다.

MOST는 송 속도에 따라 25Mbps를 사용 하

는 MOST25, 50Mbps를 사용 하는 MOST50,

150Mbps를 사용 하는 MOST150으로 나눠지게 

되며, 송 속도는 주 수와 임 길이에 따라 

달라지는데, MOST25는 임 길이가 512비트,

MOST50은 1025비트, MOST150은 3072 비트이다.

MOST의 송 유형은 데이터의 특성에 따라 

Synchronous frame Area, Asynchronous frame

Area, Control Data Area의 3가지로 분류된 

임(그림 2)을 총 16개의 임으로 합쳐 1개의 

Block으로 한 번에 송하게 된다. 비디오․오디

오 스트림의 동기식 송에 합한 Synchronous

Channel과 TCP/IP 로토콜 같은 주기 으로 데

이터를 송 하지 않는 Asynchronous Channel의 

총 크기는 60바이트로 송이 되고, MOST 장치

들과 네트워크의 제어용으로 사용 되는 Control

Channel은 CSMA(Carrier Sense Multiple Access

) 방식으로 19Bytes씩 송 되어 당 최  2,756

개의 메시지가 달 될 수 있다.

MOST Control Channel(그림 3)은 채  역폭

의 과도한 유를 막기 해 총 16개의 임에

서 각각 임 마다 2바이트씩 총 32바이트로 

쪼개어 분산 되어 있고 블록 첫 임에 들어 

있는 메시지를 인식 하기 해서 첫 번째 

preamble은 블록을 인식하기 한 특정 비트 패

턴으로 구성된다.

그림 2. MOST 송 유형

MOST Control Channel(그림 4)는 32바이트의 

고정 길이를 가지며, 그림처럼 Arbitration, 송수

신 주소, 메시지 종류, 메시지에 한 데이터 ,

CRC, 송수신 확인 부분으로 구성 된다.[5]

그림 3. MOST Control Channel

Ⅲ. MOST 지능형 Navigation 설계

본 시스템에서는 총 두 가지 알고리즘의 사용

을 통하여 CAN Network와 MOST Network와의 

상호 통신에 하여 알아본다. 첫 번째는 DVD․

CD Player의 제어를 통해 MOST 장치들 간의 상

호 통신을 알아볼 것이고, 두 번째는 차량의 속도 

제어를 통한 CAN․MOST 간의 상호 통신을 알

아본다.

그림 4. MOST 지능형 Navigation 의 

Flow Chart
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의 두 가지 알고리즘의 Flow Chart(그림 4)

를 보면, 첫 번째 알고리즘인 MOST 장치들 간의 

상호통신은 Navigation의 동작 에 DVD․CD

Player의 제어 버튼을 클릭하게 되면 Navigation

에서 MOST Frame을 생성하여 이블을 통해

MOST Network로 송되고, 이 메시지를 DV

D․CD Player가 수신을 받게 됨으로써 DVD․

CD Player를 제어하게 설계하 다. 두 번째 알고

리즘인 CAN․MOST 간의 상호 통신은 

Navigation에서 커 나 과속 방지턱 등 감속구

간이 발생하게 되면 감속구간이 발생되었다고 내

비게이션의 지도상에 커 나 방지턱 아이콘을 

띄워주면서 정보를 알려주고 한, Navigation은 

MOST Frame을 생성하여 CAN&MOST Gateway

로 감속구간이 발생했음을 메시지를 송하여 알

린다. 그러면 CAN&MOST Gateway는 그 메시지

를 받아서 CAN Frame으로 변환을 하고, 변환된 

메시지를 CAN 버스를 통해 CAN ECU로 송해 

다. 그러면 CAN Network의 Engine Control이 

송받은 메시지를 보고 차량의 속도를 자동으로 

감속시켜 제어해 주도록 설계하 다.

Ⅳ. MOST 지능형 Navigation 구

아래의 (그림 5)는 본 논문에서 구 되는 시

스템의 구조도이다. PC에 MOST 네트워크와 통

신하기 해 MOST PCI Interface를 장착 하고

MOST 지능형 Navigation을 PC기반으로 구

했다. CAN Network 부분은 차량 시뮬 이션 툴

인 CANoe를 이용 하여 간단하게 Engine Control

을 구성 하 다.[6]

그림 5. 시스템의 구조도

가상의 MOST 지능형 Navigation에서 차량은 

검은 으로 나타내었고, 차량이 이동을 하면서 속

도 감속 부분으로 진입하게 되면 내비게이션 화

면 앙에 커 를 알리는 아이콘을 뜨게 하

고, 속도 감속에 한 MOST Frame을 생성해서 

CAN&MOST Gateway로 감속구간이 발생했음을 

메시지를 송하여 알려주고, CAN&MOST

Gateway는 그 메시지를 받아서 CAN ECU로 

송해 으로써 CAN Network의 Engine Control

이 송받은 메시지를 보고 차량의 속도를 자동

으로 감속시킨다. 시뮬 이션을 한 CANoe상의 

MOST 지능형 Navigation 화면이 (그림 6)이다.

MOST DVD․CD Player의 제어 버튼은 

Navigation 버튼과 연동되게 구 하 다.

그림 6. MOST 지능형 Navigation map

Ⅴ. 결  론

본 논문를 통해 CAN과 MOST Network 기반 

차량 네트워크를 상호 통신하기 하여 CAN 과 

MOST에 해 살펴보고, 각각의 차량 내 네트워

크에 맞게 설계 하고 구  하 으며, 최종 으로 

시뮬 이션을 통해 MOST, CAN의 상호 통신을 

확인 하 다.

본 논문에서 제안된 내용은 MOST 내비게이션

에서 자동으로 차량을 일부 컨트롤 할 수 있게 

하여 커 , 과속 방지턱 등의 속도 감속 구간에

서 자동으로 속력을 감속 시켜주는 작동과 DV

D․CD Player의 제어를 통해 지능형 자동차를 

구 하여 운 자의 안 성과 편리성을 고려하

다.

향후 MOST 내비게이션이 PC기반에서 임베디

드 기반으로 하여 실제 차량 내 MOST Network

에서 창작을 하여 다른 차량 내 네트워크

(FlexRay, LIN)에도 상호 통신을 통하여 더욱 더 

운 자의 안 성과 편리성을 고려 할 것이다.
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